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Freund 
Lebenslauf 
Die Universität Dortmund betrauert den Tod von Prof. Dr.-Ing. Eckhard Freund, der am 15.1.2005 im Alter von 
64 Jahren verstorben ist. Freund leitete seit 1985 das Institut fiir Roboterforschung, eine zentrale Einrichtung der 
Universität, und war Inhaber des Lehrstuhls dir Automatisierung und Robotertechnologie. 
An der Universität baute er das Institut fiir Roboterforschung auf und IDhrte es zu hohem wissenschaftlichen 
Ansehen. In viel beachteten weltweiten Kooperationen wirkte er maßgeblich mit. Als hervorragender und 
international renommierter Wissenschaftler hat er sich insbesondere mit Fragen der automatischen Führung von 
Transportsystemen, der Steuerung von Robotersystemen durch Methoden der virtuellen Realität und mit 
Mehrrobotersystemen befasst und sich hier große Anerkennung erworben. Die Universität Dortmund hat einen 
hervorragenden und geschätzten Wissenschaftler verloren. 
Freund wurde am 28.2.1940 in Düsseldorf geboren. Nach dem Diplom 1965 in Elektrotechnik an der 
Technischen Hochschule Darmstadt promovierte er zum Dr.-Ing. an der Technischen Universität Berlin. Von 
1972 bis 1976 war er Gastprofessor an der University of Southern California. Zum Wintersemester 1978/79 
erhielt er einen Ruf an den Lehrstuhl dir Automatisierungs- und Informationstechnik an der FernUniversität 
Hagen und war hier von Juni 1982 bis Mai 1984 Dekan des Fachbereichs Elektrotechnik. Nach einer erneuten 
Gastprofessur an der University ofSouthem California 1984 wurde er am 22.1.1985 Inhaber des LehrstuhIs fiir 
Automatisierung und Robotertechnologie in der Fakultät fiir Elektrotechnik und Informationstechnik und Leiter 
des Instituts dir Roboterforschung der Universität Dortmund. 
(Universität Dortmund, Pressestelle, Medieninformation vom 22.1.2005) 
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Freund 
Liste der Veröffentlichungen 

Anmerkung des Herausgebers: 

Die Liste der Veröffentlichungen wurde vom Sekretariat des Instituts filr Roboterforschung zusammengestellt. 
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Freund 
1966 - 1970 
Freund, E.; Haass, G.F.; Rabbow, 1.: "Ein magnetischer Pulsmodulator' mit 
wahlweise linearen oder nichtlinearen Übertragungs eigenschaften" . NTZ 1966, 
Heft 1, S. 26-30, 
Freund, E.: "Über die Synthese linearer zeitvariabler Systeme". Dissertation, TU 
Berlin, Feb, 1968. 
Ackermann, J.; Freund, E.: Übersichtsvorträge über die Sitzungen "Nichtlineare 
Systeme" und "Diskrete und Relaissysteme". IFAC-Symposium Mehrgrößen­
Regelsysteme, 1968, Diskussionsband, S 61-69. 
Freund, E.: "Die Entkopplung und Bestimmung der Inversen bei zeitvariablen 
Mehrgrößensystemen". Electronics Letters, Feb 1969, Vol. 5, No. 4, S. 73-75. 
Freund, E.: "Die Bestimmung der skalaren Differentialgleichung aus der 
Darstellung im Zustandsraum bei linearen zeitvariablen Systemen" . 
Regelungstechnik, Heft 5, 17. Jahrg., 1969, S. 219-222. 
Freund, E.: "Über den Entwurf linearer zeitvariabler Systeme", Electronics 
Letters, Juli 1969, Vol. 5, No. 15, S. 343-344. 
Freund, E.: "Über die Dynamikänderung bei entkoppelten zeitvariablen Mehr­
größensystemen", Regelungstechnik und Prozeß - Datenverarbeitung, Heft 1, 
18. Jahrg., 1970, S. 32-33. 
Freund, E.: "Die Beobachtbarkeit von entkoppelten zeitvariablen Mehrgrößen­
systemen". Electronics Letters, Jan. 1970, Vol. 6, No. 2, S. 26-28. 
Freund, . "Die phasenvariable kanonische Form für zeitvariable Mehrgrößen­
systeme". Electronics Letters, Feb. 1970, Vol. 6, No. 3, S. 78-79. 
Freund, E.: "An algorithm for the phase-variable canonical form of timevariable 
multivariable systems". Proceedings 2nd Annual Houston Conference on Circuits, 
Systems and Computers, Houston, Tex., Aug. 1970, S. 505-514. 
Freund, E.: "Über die Differenzordnung bei der Darstellung von zeitvariablen 
Systemen im Zustandsraum". Regelungstechnik und Prozeß-Datenverarbeitung, 
Heft 5, 18. Jahrg., 1970, S. 220-221. 
Freund, E.: "Über die Syntheser linearer zeitvariabler Systeme". Regelungs­
technik und Prozeß-Datenverarbeitung, Heft 7, 18. Jahrg., 1970, S. 309-315. 
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Freund 
1971-1980 
Freund, E.: "On tbe transformation of time-variable multivariable systems to 
canonical forms". Proceedings Fourth Hawaii International Conference on System 
Sciences, Hawaii, Jan. 1971, S. 214-216. 
Freund, E.: "Design of time-variable multivariable systems by decoupling and by 
the inverse". IEEE Transactions on Automatie Control, Vol. AC-16, No. 2, 
April 1971, S. 183-185. 
Freund, E.: "Zeitvariable Mebrgrößensysteme". Lecture Notes in Operations 
Research and Mathematical Systems, Nr. 57, Springer-Verlag, Berlin-Heidelberg­
New-York, 1971. 
Freund, E.: "The reduction of multivariable systems". Proceedings Fifth Hawaii 
International Conference on System Sciences, Hawaii, Jan. 1972, S. 10-12. 
Freund, E.: "The analysis of tbe automatic control system of tbe satellite 
TD 1 A". ESOCIESA-Report, Darmstadt, Juni 1972. 
Freund, E.: "On tbe transformation of nonlinear systems". Proceedings Sixth 
Hawaii International Conference on System Sciences, Hawaii, Jan. 1973, S. 35-37. 
Freund, E.: "Decoupling and pole assignment in non linear systems". Electronics 
Letters, Vol. 9, No. 16, Aug. 1973, S. 373-374. 
Freund, E.: "On the characterization of nonlinear systems". Proceedings Tenth 
Annual Meeting of the Society of Engineering Science, Raleigh, North Carolina, 
NOv.1973. 
Freund, E.: "On the input-output structure of nonlinear systems". Proceedings 
Eigth Princeton Conference on Information Sciences and Systems, Princeton, 
März 1974. 
Freund, E.: "Tbe structure of decoupled non-linear systems". International 
Journal ofControl, Vol. 21, No. 3, 1975, S. 443-450. 
Freund, E.: "Lineare und nichtlineare zeitvariable Mehrgrößensysteme" . Rege­
lungstechnik, Heft 3, 23. Jahrg., 1975, S. 92-99. 
Freund, E.: "On structural stability of multivariable systems". Proceedings 14th 
Allerton Conference on Circuit and System Theory, Urbana, Illinois, Sept. 1976, 
S. 113-121. 
Freund, E.: "On the characterization of nonlinear systems". Recent Advances in 
Engineering Science, Vol. 8, Scientific Publishers Inc., Cambridge, Massachusetts, 
1976, S. 161-168. 
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Freund 
Freund, E.; Syrbe, M.: "Control of industrial robots by means of 
microprocessors". Proceedings International IRIA-Conference "New Trends In 
Systems Analysis", Versailles-Rocquencourt, Dez. 1976, S. 178-196. 
Lecture Notes in Control and Information Sciences, Springer Verlag, Berlin-Heidel­
berg-New York, 1977, S. 167-185. 
Freund, E.: "Eine schnelle nichtlineare Regelung für Handhabungssysteme". 
IITB-Mitteilung, FhG-Berichte, Heft 2, 1977, S. 41-47. 
Freund, E.: "Input isolation and group decoupling of nonlinear systems". 
Proceedings Joint Automatie Control Conference (IACC), San Franeiseo, Juni 1977, 
S.032-938. 
Freund, E.: "A nonlinear control concept for computer-controlled 
manipulators". 4th International Symposium on Multivariable Technological 
Systems, IFAC, Fredericton, Kanada, Juli 1977, S. 395-403. 
Freund, E.: "Path control for a redundant type of industrial robot". Proceedings 
7th International Symposium on Industrial Robots (ISIR), Tokio, Japan, Okt. 1977, S. 
107-114. 
Freund, E.; Früchtenieht, H.W.; Hoyer, H.; Syrbe, M.: "Realisierungskonzeption 
für einen fortgeschrittenen Industrieroboter mit direkter, digitaler Regelung 
und Steuerung". Proeeedings 8th International Symposium on Industrial Robots, 
Stuttgart, Mai 1978, S. 640-659. 
Mehner, F.; Meisel, K.-H.: "OPTAL, ein Programmsystem zur Ausl~gung und 
Simulation von Mehrgrößenreglern". IITB-Mitt., FhG-Berichte 112-78, Karlsruhe, 
1978, S. 69-73. . 
Mehner, F.; Meisel, K.-H.; Patzelt, W.: "OPTAL - ein Programmsystem zur Aus­
legung und Simulation von Mehrgrößenreglern ". Kernforsehungszentrum 
Karlsruhe, KfK-PDV Bericht Nr. 156, 1978. 
Mehner, F.; Meisel, K.-H.; Patzelt, W.: "Design of controllers and simulation of 
multivariable systems with OPTAL, an interactive program for industrial 
application and education". Interactive Techniques in computer aided design, 
Bologna, Sept. 1978, IEEE 78 CH 1289-8 C, S. 166-171. 
Freund, E.; Hoyer, H.: "Nichtlineare Systementkopplung mit Anwendung auf die 
Regelung von Industrierobotern". Tagungsband VDINDE Aussprachetag der 
GMR ''Niehtlineare Regelungssysteme", Frankfurt a. Main, Feh. 1979. 
Freund, E.; Hoyer, H.: "Dynamisches Verhalten und Regelung von Industrie­
robotern". Tag~gsband "Rechnergesteuerte Manipulatoren und 
Industriero boter" , DFVLR, Oberpfaffenhofen, März 1979. 
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Freund 
Me.qner, F:: "Rechnergestütztes Training am Leitstand - eine notwendige Kom­
p'onente der Automatisierung komplexer Systeme". IITB-Mitt., FhG-Berichte 
1/2-79, Karlsruhe, 1979, S. 44-47. 
Freund, E.; Hoyer, H.: "Das Prinzip nichtlinearer Systementkopplung mit der 
Anwendung auf Industrieroboter". Teil 1, Regelungstechnik, Heft 3, 28. Jahrgang, 
März 1980, S. 80-87. 
Freund, E.; Hoyer,' H.: "Das Pri~zip nichtlinearer Systementkopplung mit der 
Anwendung auf Industrieroboter". Teil 2, Regelungstechnik, Heft 4, 28. Jahrg., 
April 1980, S. 116-126. 
Freund, E.: "A direct design method for the control of industrial robots". 
Proceedings ASME Ädvances in Computer Techno10gy, Vol. 1, International 
Computer Technology Conference, San Francisco, Aug. 1980, S. 175-184. 
Freund, E.: "Structural invariance for Iinearized multivariable control systems". 
Proceedings 1980 Conference on Information Sciences and Systems, Princeton, 
März 1980, S. 490-493. 
1981-1982 
Freund, E.; Hoyer, H.: "Hierarchisch strukturierte Regelung zweier Industriero­
boter im koordinierten Betrieb". Tagungsunterlagen 16. Regelungstechnisches 
Kolloquium, Boppard, Feb. 1982. 
Freund, E.: "Fast nonlinear control with arbitrary pole-placement for industrial 
robots and manipulators". International Journal of Robotics Research, Vol. 1, No. 
1, Frühjahr 1982, S. 65-78. 
Freund, E.: "Fast non linear control with arbitrary pole-placement for industrial 
robots and manipulators". Robot Motion, Buch von MIT-Press Artificial 
Intelligence (by Massachusetts Institute of Technology), 1982, S. 147-167, 
Nachdruck von /201. 
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Freund 
1983 
Freund, E.: "Nonlinear control with hierarchy for coordinated operation of 
robots". Proceedings NATO Advanced Studies, Institute on Robotics and Artificial 
Intelligence, Pisa, Italien, Juni 1983, S. 1-14 
Robotics and Artificial Intelligence, NATO ASI - Series F: Computer and System 
Sciences, Vol. 11, Springer Verlag Berlin-Heidelberg-New York-Tokio, 1984. 
Freund,. E.: "Direct design method for the eontrol of industrial robots". 
Computers in Mechanical Engineering (CIME-Journal), Vol. 1, No. 5, April 1983, 
S.71-79. 
Freund, E.; Hoyer, H.: "Hierarehieal eontrol of guided eollision avoidanee for 
robots in automatie assembly". Proceedings 4th International Conference on 
AssemblyAutomation, Tokio, 1983, S. 91-103. 
Freund, E.; Hoyer, H.: "Hierarchical control for cooperating robots in flexible 
manufacturing systems". Proceedings 2nd International Conference on Flexible 
Manufacturing Systems, Vol. 1, London, Okt. 1983, S. 139-151. 
1984 
Freund, E.: "Hierarchical nonlinear control for robots". Robotics Research: The 
First International Symposium, MIT-Press Senes in Artificial Intelligence, 
Cambridge Massachusetts, 1984, S. 817-840, (nur eingeladene Beiträge). 
Freund, E.: "On the design of multi-robot systems". Proceedings IEEE 
International Conference on Robotics, Atlanta, Georgia, März 1984. 
Freund, E.; Hoyer, H.; Mehner, F.: "Multi-robot systems in FMS". Proceedings 3rd 
International Conference on Flexible Manufacturing Systems, Böblingen, Sept. 1984, 
S.204-225. 
Freund, E.; Hoyer, H.; Mehner, F.: "Mehrrobotersysteme in FMS". Band Tl der 
Reihe IPA-IAO Forschung und Praxis, Springer Verlag Berlin Heidelberg-New York, 
Sept. 1984, S. 159-178, (deutsche Fassung von ISO/). 
Freund, E.; Hoyer, H.: "A fast control method for collision avoidance of 
industrial robots". Proceedings International Symposium on Automative 
Technology and Automation (ISATA), Vol. 2, Mailand, Sept. 1984, S. 1787-1803. 
Mehner, F.: "Structure of a Sensor-Based Path Control for an Industrial 
Robot". Proceedings International Symposium on Automative Technology and 
Automation (ISATA), Mailand, Sept. 1984, S. 1805-1818. 
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Freund 
Klein, HJ.: "Entwurf und Realisierung einer nichtlinearen Industrieroboter­
Regelung für höhere Arbeitsgeschwindigkeit" . Dissertation im Fachbereich 
Elektrotechnik, FernUniversität Hagen, Sept. 1984, Fortschritt-Berichte der VDI­
Zeitschriften, Reihe 8, Nr. 81. 
Freund, E.; Klein, HJ.: "Practical results with nonlinear control strategy for 
computer-controlled industrial robots". Proceedings 14th International 
Symposium on Industrial Robots, Gothenburg, Schweden, Okt. 1984, S. 347-358. 
Freund, E.; Hoyer, H.: "Nichtlineare Regelung und Entkopplung". Tagungsband 
Deutsch-Französisches Forum für Technologie: Robotics, Straßburg, Nov. 1984, (nur 
eingeladene Beiträge). 
Freund, E.; Hoyer, H.: "Collision avoidance for industrial robots with arbitrary 
motions". Journal ofRobotic Systems, Vol. 1, No. 4, Dez. 1984, S. 317-329. 
Hoyer, H.: "Verfahren zur automatischen Kollisionsvermeidung von Robotern 
im koordinierten Betrieb". Dissertation im Fachbereich Elektrotechnik der Fern­
Universität Hagen, Dez. 1984. 
1985 
Freund, E.; Hoyer, H.: "Collision avoidance in multi-robot systems". Robotics 
Research: The 2nd International Symposium, MIT -Press Series in Artificial 
Intelligence, Cambridge, Massachusetts, 1985, S. 135-146, (nur eingeladene 
Beiträge). 
Hoyer, H.: "Kollisionsvermeidung in Mehrrobotersystemen". Tagungsband 
19. Regelungstechnisches Kolloquium, Boppard, Feb. 1985. 
Freund, E.; Hoyer, H.: "Der Entwurf von Mehrrobotersystemen für einen 
kollisionsfreien Betrieb". Tagungsband "Beiträge für eine zukunftsweisende 
Robotertechnik", Arbeitstagung, Universität-GH-Paderborn, März 1985, (nur 
eingeladene Beiträge). 
Freund, E.; Hoyer, H.: "Ein Verfahren zur automatischen Kollisionsvermeidung 
rur Roboter". Robotersysteme 1, 1985, S. 67-73. 
Hoyer, H.: "On-line Kollisionsvermeidung für Roboter". Tagungsband ItAspekte 
zukünftiger Sicherheitsregelungen für Roboter - Arbeitsplätze: Kollisionsverhütung, 
Sensorfehlererkennung", Arbeitstagung, Universität-GH-- Wuppertal, Okt. 1985, 
(eingeladener Beitrag). . 
Hoyer, H.: "On-line collision avoidance for industrial robots". 1st IFAC 
Symposium on Robot Control, Barcelona, Nov. 1985, S. 477-485, (eingeladener 
Beitrag). 
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Freund 
Mehner, F.: "Entwurf und Implementierung einer efilZienten Bahnsteuerung für 

verschiedene Typen von Industrierobotern". Dissertation. im Fachbereich 

Elektrotechnik, FernUniversität Hagen, 1985. 

1986 
Freund, E.: "Fast Nonlinear Control with Arbitrary Pole-Placement for 
Industrial Robots und Manipulators". Tutorial on Robotics, Second Edition, IEEE 
Computer Society Press, Washington, 1986,S. 266-279, Nachdruck von /42/. 
Freund, E.; Hoyer, H.: "Pathfinding in multi-robot systems: Solution and 
applications". IEEE International Conference on Robotics and Automation, Vol. 1, 
San Francisco, April 1986, S. 103-111, (eingeladener Beitrag). 
Mehner, F.: "Aufbau und Implementierung einer On-Line-Bahnsteuerung". 
VDI-Fachtagung "Steuerung und Regelung von Robotern", VDI-Berichte 598, 
Langen, Mai 1986, S. 431A47. 
Freund, E.; Hoyer, H.: "Automatische Bahnbestimmung für Mehrroboter­
systeme". VDI-Fachtagung "Steuerung und Regelung von Robotern". VDI-Be­
richte 598, Langen, Mai 1986, S. 395-412. 
Hoyer, H.: "Industrieroboter - ein Mittel zur Aut9matisierung". Tagungsband 
"Symposium Automatisierung", Brunn, 1986, S. 2(1)-2(34), (in deutsch und in 
tschechisch), (nur eingeladene Beiträge). 
Freund, E.; Hoyer, H.: "On the on-line solution of the findpath problem in multi­
robot systems". Robotics Research: The 3rd International Symposium, MIT-Press 
Series in Artificial Intelligence, Cambridge, Massachusetts, 1986, (nur eingeladene 
Beiträge). 
Hoyer, H.: "Automatisierung durch Industrieroboter: Trends und Perspekti­
ven". Tagungsband "2. International Hightech-Forum", Basel, Nov. 1986, S. 6(1)­
6(30), (nur eingeladene Beiträge). 
Freund, E.; Hoyer, H.; Mohr, U.: "Entwicklung und Struktur von Robotern und 
Manipulatoren im Weltraum". In: Automation und Robotik im zukünftigen 
deutschen Raumfahrtprogra,mm, Hrsg. P. Chandler, u.a., DFVLR, Köln, 1986, 
S. 3(1)-3(47). 
Freund, E.; Hoyer, H.: "Automatische Bahnbestimmung in Echtzeit für Roboter­
systeme" . Tagungsband "Autonome mobile Roboter", 2. GI-Fachgespräch, 
Karlsruhe, 1986, S. 103-131 , (eingeladener Beitrag). 
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Freund 
1987 
Freund, E.: "Coordination of multi-robot systems" Report of Workshop on 
Coordinated Multiple Robot Manipulators: Planning, Control, and Applications, San 
Diego, Januar 1987, S. 58-94. 
Freund, E.; (Hrsg.): "Roboter und Sensortechniken: Mit neuen Konzepten zu 
neuen Anwendungen". 4. Europäische Kongreßmesse für Technische Automation, 
Kommtech '87, Band 1, Essen, Mai 1987. 
Freund1 E.; Hoyer, H.: "Roboterforschung: Entwicklung zu neuen Anwendungs­
bereichen ". 4. Europäische Kongreßmesse für Technische Automation, 
Kommtech '87, Band 1, Essen, Mai 1987, S. 02.1.01-02.1.17. 
Freund, E.; Hoyer, H.: "Automatische Bahnbestimmung zur Kollisionsvermei­
dung: Ein Schritt zu neuen Einsatzgebieten". 4. Europäische Kongreßmesse für 
Technische Automation, Kommtech '87, Band 1, Essen, Mai 1987, 
S.02.401-02.4.18. 
Mehner, F.: "Planungsalgorithmen itir moderne Bahnsteuerungen: Stand der 
Technik und Erfordernisse itir die Zukunft". 4. Europäische Kongreßmesse für 
Technische Automation, Kommtech '87, Band 1, Essen, Mai 1987, 
S.04.6.01-04.6.12. 
Freund, E.; Hoyer, H.: "Automatische Bahnbestimmung in Echtzeit für Roboter­
systeme" . In: Robotersysteme 3 (1987), S. 89-100. 
Hoyer, H.: "Industrieroboter - Stand und Entwicklung eines flexiblen Automa­
tisierungsmittels" . Tagungsband Symposium Automation, Frühjahrsmesse, 
Budapest, Mai 1987, (nur eingeladene Beiträge). 
Seminarunterlagen "Roboter im industriellen Einsatz", Institut für angewandte In­
fonnationswissenschaften (W), Basel, Okt. 1987. 
Freund, E.; Hoyer, H.: "Mobile Robots and Obstacle Avoidance in Integrated 
Manufacturing". CIM Europe Conference, Cheshire, England, Mai 1987, 
S.243-257. 
Hoyer, H.: "Automatisierung durch Industrieroboter: Trends und 
Perspektiven". Sonderheft Roboty '87, Moskau, Juli 1987, Nachdruck in Russisch 
von/72! 
Hoyer, . H.: "Automatische Bahnbestimmung zur Kollisionsvermeidung" . 
Tagungsunterlagen zum Symposium "Infonnationsverarbeitung in autonomen, 
mobilen Handhabungssystemen". Technische Universität München, Okt. 1987, S. 
118-140, (eingeladener Beitrag). 
Kaynak, 0.; Hoyer, H.: "Adaptive pole placement controllers for robotic 
manipulators with predictive action" . Proceedings IECON '87: Industrial 
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Freund 
Applications of Control and Simulation (SPIE Volume 853) IEEE, Cambridge, 
Massachusetts, Nov. 1987, S. 149-157, (eingeladener Beitrag). 
Freund, E.: "Automation und Robotik im Weltraum". Jahrbuch 1987 I der 
Deutschen Gesellschaft für Luft- und Raumfahrt e. V. (DGLR), Bonn, 1987, 
S.54-60. 
Freund, E.: "Regelungssysteme im Zustandsraum I - Struktur und Analyse". 
Methoden der Regelungstechnik, 274 S., R. Oldenbourg Verlag, München, Wien, 
1987. 
Freund, E.: "Regelungssysteme im Zustandsraum lI-Synthese". Methoden der 
Regelungstechnik, 223 S., R. Oldenbourg Verlag, München, Wien, 1987. 
Freund, E.; Bühler, Ch.: "Robotersysteme für Weltraumanwendungen". Bericht· 
band der 4. Arbeitstagung Beiträge für eine zukunftsweisende Robotertechnik, 
Wuppertal, Dezember 1987, S. 57-70. 
1988 
Hesse, H.; Goser, K.: "Die Hough-Transforma". In: Robotersysteme 4 (1988), 
S.27-32. 
Freund, E.; Hoyer, H.: "Real-Time Pathfinding in Multirobot Systems Including 
Obstacle Avoidance". International Journal of Robotics Research, Vol. 7, No. 1, 
Februar 1988, S. 42-70. 
Freund, E.: "Hierarchically Structured C~mtrol for Intelligent Robots in Space". 
International Symposium on Europe in Space - The Manned Space System, 
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Freund, E.; Hoyer, H.: "Regelung und ~ahnbestimmung in Mehrrobotersyste­
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Freund, E.: "Steuerung und Regelung von Industrierobotern". Editorial Gasthrsg. 
Automatisierungstechnik, 36. Jahrgang, Heft 10, Oktober 1988, S. 361. 
Freund, E.; Kaever, P.: "Autonomous Mobile Robots". IFAC Symposium on Robot 
Control, Karlsruhe, Okt. 1988, S. 28.1-28.6. 
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1989 
Freund E., Bühler, Ch.: "Control of Intelligent Robots in Space". Proc. ofNASA 
Conference on Space Telerobotics, Pasadena, Californien, Jan./Feb. 1989, Vol. I, 
S.141-150. 
Freund, E., Bühler, Ch.: "Entwurf nichtlinearer Regler für Industrieroboter auf­
grund von Referenzbahnen und Sensorkorrekturen". In: Robotersysteme 5 
(1989), S. 77~84. 
Freund, E.; Lammen, B.: "Collision Avoidance in Vehicular Traffic". Proceedings 
20th International Symposium on Automotive Technology and Automation (ISATA), 
Florenz, Italien, Mai 1989, S. 131-145. 
Freund, E.; Mayr, R.: "A Control System for Automatically Guided VehicIes". 
Proceedings 20th International Symposium on Automotive Technology and 
Automation (ISA TA), Florenz, Italien, Mai 1989, S. 147-158. 
Freund, E.; Bühler, Ch.: "Robot Control in Manufacturing Combining Reference 
Information with Online Sensor Correction" . Preprints of the 6th IF AC 
Symposium on Infonnation Control Problems in Manufacturing Technology 
(INCOM '89), Madrid, Spanien, September 1989, S. 515-521. 
Freund, E.; Judaschke, U.: "Automated Vehicle Guidance as a Component of a 
Traffic Control System". Proceedings of the 2nd Prometheus Workshop, 
Stockholm, Schweden, Oktober 1989, S. 204-213. 
Freund, E.; Lammen, B.: "Collision Avoidance for Automatically Guided 
Vehicles". Proceedings of the 2nd Prometheus Workshop, Stockholm, Schweden, 
Oktober 1989, S. 214-223. 
Freund, E.; Mayr, R.: "Path Control for Automatically Guided Vehicles". 
Proceedings ofthe 2nd Prometheus Workshop, Stockholm, Schweden, Oktober 1989, 
S.224-233.+ 
Bühler, Ch.: "Regelung direkt angetriebener Roboterachsen am Beispiel eines 
sechsachsigen Industrieroboters", Dissertation, Universität Dortmund - Institut für 
Roboterforschung, 1989 
Mehner, F.: "Kartesisches Handachsenpendeln beim Bahnschweißen" . In: 
Robotersysteme 3 (1989), S. 209-212. 
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1990 
Freund, E.; Bühler, Ch.: "Autonome Mehrrobotersysteme für Weltraumanwen­
dungen" , Tagungsband zwn Status-Seminar des BMFT "Automatisierungs­
technologien für die Raumfahrt", Bad Honnef, Februar 1990 
Freund, E.; Lammen, B.: "Verfahren und Vorrichtung zur automatischen 
Kollisionsvermeidung für automatisch führbare Fahrzeuge" . Deutsche 
Patentaruneldung DE 3830790, Internationale Patentartmeldung PCTIEP89/01042. 
Freund, E.; Mayr, R.: "Verfahren und Vorrichtung zur automatischen Führung 
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